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Одним из важных вопросов является вопрос об отходах, а именно о раздельном сборе
бытового мусора. Этот вопрос уже остро встал в конце XX-ого века во многих странах мира, таких
как Германия, Китай, Япония, Россия.

В обычной практике различают ручную и автоматическую сортировку отходов.
Один из вариантов улучшения системы сортировки отходов – использование системы

распознавания объектов при помощи идентификации материалов по цвету, форме и другим
признакам.

ЗАКЛЮЧЕНИЕ
Таким образом интеграция и оптимизация работы инженерных компонентов при

помощи систем фото-видеофиксации позволит улучшить сортировку в области бытовых
отходов.

В настоящее время проводится разработка архитектуры сверточной сети и
проектирование реляционной базы данных для обучения сети методом обратного
распространения ошибки, что позволит сделать нейронную сеть многоканальной.
Данный тип связи уже сегодня позволяет разделять различные объекты как в
неподвижном состоянии, так и двигающиеся. Для усиления эффекта работы нейронной
сети производится многократное обучение с данными по различным признакам, что
уменьшает ошибку по идентификации объектов. За счёт многократного обучения
нейронной сети количество ошибок по классификации объектов на модельном уровне
снизалось с 43% до 28%.

Этапы построения системы распознавания объектов:

Шаг 1. Извлечение данных – формируется группа данных (изображения объектов) для обучения нейронной сети.
Шаг 2. Инициализация параметров – цвет, форма, размер, материал.
Шаг 3. Обратное распространение ошибки – разработка функции для обратного распространения ошибки через пулинговый и сверточные слои.
Шаг 4. Построение сети – написание функции комбинирующей операции прямого и обратного распространения сигналов в сверточных слоях.
Шаг 5. Обучение нейронной сети – для решения задач из инициализации параметров.
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ВВЕДЕНИЕ

В настоящее время системы управления «умными» объектами становятся все популярнее. Электронные инновации дают возможность значительно
снизить ресурсоемкость производственных мощностей, снизить ненужные затраты, и гораздо эффективнее управлять электроприборами.

ЗАРУБЕЖНЫЙ ОПЫТ

В Финляндии запущен пилотный проект для сортировки
строительного мусора с использованием роботов под управлением
искусственного интеллекта.

В Эстонии отсортированные био-отходы идут на выработку газа для
отопления теплиц.

Проект NeuroRecycle (г.С-Петербург) использует нейросети для
управления роботом-триподом. Но наиболее высокий процент
распознавания вида отхода в действующих прототипах пока невысок и
не превышает 20%.

При этом наличие человека, сортирующего «хвосты», необходимо.
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